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            Abstract
          
        

        
          본 논문에서는 추적 레이다용 김발을 구동하는 모터의 강인제어를 위해 이득 조절 요소가 포함된 슬라이딩 모드를 제안한다. 슬라이딩 모드의 단점인 chattering 감소를 위해 부호함수 대신 연속함수를 사용하였으며, 스위칭 되는 경계 내·외부에 대해 안정성 분석을 수행하였다. 이를 통해 시스템의 허용 한도 내에서 시스템 상태의 최종 수렴 범위를 능동적으로 조절할 수 있음을 보였다. 제안된 제어기의 성능은 MATLAB Simulink를 이용한 시뮬레이션을 통해 검증하였다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          In this paper, we propose a sliding mode with a gain-scaling factor for robust control of the motor for the gimbal of the tracking radar. Also, the signum function is changed to the saturation function in order to reduce the chattering, and we analyze of system stability inside and outside of the switching boundary. As a result, we show the ultimate bound can adjust	in the allowed range of the system. With simulation results, the proposed controller is verified to the simulation by using MATLAB Simulink.
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